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В работе исследуется задача активной идентификации параметров регулятора охваченного 
обратной связью с неустойчивым объектом первого порядка. Соответствующая структурная схема 
системы автоматического управления изображена на рис. 1, где   – задание, y  – выходной сигнал 
системы, e  – отклонение выходного сигнала от задающего сигнала,   и   параметры, подлежащие 
определению, k  и   – известные параметры объекта. 
 
Рис. 1. Структурная схема системы 
Задача активной идентификации параметров неустойчивого объекта рассмотрена в работах [1–8]. В 
этих работах в качестве тестовых сигналов использовались периодические сигналы типа меандра, 
двойного меандра или синусоиды. В данной работе используется синусоидальный сигнал для оценки 
параметров регулятора. Для выбора частоты тестового сигнала типа синусоиды построено семейство 
псевдо–годографов Найквиста (рис. 2). 
 
Рис. 2. Семейство псевдо – годографов Найквиста при ]25,1;25,0[   и ]2;1[   
В общем случае выбор амплитуды тестового сигнала зависит от уровня шумов. Предполагается, что 
шумы незначительные, поэтому принимаем амплитуду равной единице. Переходный процесс 
заканчивается примерно через 5 секунд (рис. 3). Проведен эксперимент, демонстрирующий процесс 
идентификации параметров регулятора при воздействии синусоидального входного сигнала на 
систему автоматического управления. Информация о параметрах регулятора может быть получена в 
результате измерения амплитуды и фазы выходного сигнала. 
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Рис. 3.  Переходные процессы в системе при синусоидальном входном сигнале 
Данный подход может быть обобщен для более сложных объектов, что, возможно, потребует 
подачи более сложного тестового сигнала. 
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